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Abstraksi 
 
Dunia industri saat ini sedang berkembang pesat seiring dengan kemajuan 
iptek baik di negara maju maupun di negara berkembang. Kendala yang sering 
dialami oleh pekerja adalah kebutuhan dalam hal efesiensi yang dilakukan. 
Selama ini pekerjaan yang dahulu dilakukan secara manual dan banyak campur 
tangan tenaga manusia dan pada umumnya memakan waktu yang relatif lama. 
Pada penelitian ini akan membahas suatu cara untuk mengatasi efisiensi pekerjaan 
dalam dunia industri. Berdasarkan permasalahan tersebut, maka dibuat alat lengan 
robot pemilah benda menggunakan sistem Robotic ARM berdasarkan pemilah 
warna. Robotic ARM menawarkan sebagai media untuk belajar, Robotic ARM 
menggunakan NI-myRIO. Robot menggunakan servo standart sebagai penggerak 
dan menggunakan Infrared dan TCS-3200 untuk mendeteksi warna. Robotic 
ARM digunakan untuk memindahkan objek berdasarkan warna objek. Dari hasil 
pengujian, robot dapat mendeteksi warna objek dan memindahkan objek yang 
ditentukan dengan tepat. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
vi 
 
DESIGN AND CREATION OF ROBOT ARM SORTING FIELD 
BASED COLOR FIELD PROGRAMMABLE GATE ARRAY 
(SOFTWARE) 
Dodi Romadhon,Dr. Ir. Lailis Syafa’ah, MT. Widianto, ST. MT. 
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Muhammadiyah Malang 
Jl. Raya Tlogomas No. 246 Tlp (0341) 460948, 463513-19 Fax (0341)460782 Malang 65144 
Email : dodiromadhon@gmail.com 
 
 
Abstraction  
 
In this world of industry now be in the process of a fast development a long 
with technology knowledge progress in advance country or develope country. The 
problem which is often feel of employee is need efficiency at work. As long as the 
activity at the past time do by manual and many more of energy by human and at 
the common need relatife long time. In this research will discuss a method to 
resolve a officiency of activity in the world of industry. Based on that problem, 
than made a robotic arm sorter thing use of system robotic arm based on colour 
sorter. Robotic arm give as a mediation to study robotic arm use NI-myRIO. This 
robot use servo standart as a activator and use infrared and TCS-3200 to be colour 
detection. Robotic arm use to displacet objec based on colour of object. From the 
result of examination, this robot can tedection colour of object and displace object 
with precise. 
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